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A control device (10) (or "bird") for controlling the 
position of a marine seismic streamer is 
provided with an elongate, partly flexible, body 
(12) which is designed to be connected 
electrically and mechanically in series with the 
streamer (14). In its preferred form, the bird has 
two opposed wings (24), which are 
independently controllable in order to control the 
streamers lateral position, as weir as its depth. 
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Diese Erfindung bezieht sich auf Steuervorrichtungen zum Steuern der 
Position eines rneeresseismischen MeBkabels. 

Ein meeresseismisches Me&kabel ist eine ISngliche kabelartige Struktur 
von QWicherweise mehreren tausend Metern Lftnge, die liber ihre LSnge verteilt 
Felder von Hydrophonen und zugehflriger elektronischer Ausrtistung enthSIt und 
bei der rneeresseismischen Vermessung verwendet wird. Um eine meeresseismi- 
sche 3D-Vermessung durchzufOhren, werden mehrere dieser Me&kabel bei un- 
gefahr 5 Knoten hinter einem Schiff for seismische Vermessung geschleppt, das 
auRerdem eine oder mehrere seismische Quellen, Oblicherweise Luftgewehre, 
schleppt. Von den seismischen Quellen erzeugte Schallsignaie werden durch das 
Wasser in die daruntertiegende Erde geleitet, wo sie von den verschiedenen 
Schichten reflektiert werden. Die reflektierten Signale werden von den Hydropho- 
nen empfangen und anschlieSend digitalisiert und verarbeitet, um eine Darstellung 
der Erdschichten in dem vermessenen Gebiet aufzubauen. 

Die Meftkabel werden Oblicherweise in einer konstanten Tiefe von unge- 
fahr zehn Metern geschleppt, um die Trennung unerwunschter "Geister"-Reflexio~ 
nen von der WasseroberflSche zu erfeichtem. Um die Melikabel in dieser kon- 
stanten Tiefe zu halten, werden in Abstanden von 200 bis 300 Metern an jedem 
Meftkabel angebrachte Steuervorrichtungen verwendet, die als "Vogel" bekannt 
sind. 

Heutige AusfQhrungen von Vdgeln sind batteriegespeist und ent halten 
einen relativ schweren Korper, der unter dem MeRkabel aufgehangt ist und zwei 
Flugel besitzt, die nach beiden Seiten vorstehen (daher der Name Vogel). Die 
Kombination aus Melikabel und Vdgeln ist so beschaffen, daft sie im Wasser 
schwebt, wobei der Anstellwinkel beider FlUgel von Zeit zu Zeit gleichmaftig aus- 
gerichtet wird, um die Tiefe des MefJkabels zu steuern. Ein solcher Vogel ist in 
EP-A-0 193 215 (Laitram Corp.) offenbart 

Vogel gemSR diesen heutrgen Ausfilhrungen besitzen zahlreiche 
Nachteile. Da sie batteriegespeist sind, kdnnen die Batterien leer sein, bevor die 
Vermessung abgeschlossen ist, weshalb entweder das Bergen des Me&kabels 



zum Ersetzen der Batterie Oder der Einsatz eines Arbeitsschiffes, urn die Batterie 
im Wasser zu ersetzen, erforderiich ist. Der erste Vongang ist sehr zeitaufwendig, 
wahrend der zweite gefahrlich sein kann. Femer konnen die Vogel dadurch, dali 
sie unter dem MeBkabel hangen, ein starkes Rauschen erzeugen, wenn sie durch 
das Wasser gezogen werden, wobei das Rauschen die durch die Hydrophone in 
den Meftkabeln erfafiten reflektierten Signale stfirt. Das Hangen der Vogel an den 
Melikabeln bedeutet aulierdem, dali die Vogel jedesmai. wenn das Meftkabel 
geborgen wird, gel6st werden mussen. und jedesmai wenn das Mefikabel wieder 
ausgelegt wird, neu befestigt werden mussen, was wiederum ziemlich zeitaufwen- 
dig ist. 

Wahrend der seismischen Vermessung mussen die Me&kabel gerade, 
parallel und in gleichem Abstand zueinander bleiben. Jedoch ist es nach dem 
Auslegen der MeOkabel gewohnlich erfordeflich, daB das Schiff fur wenigstens 
drei MeBkabellangen in gerader Linie kreuzt, bevor sich die Verteilung des Me&- 
kabels dieser idealen Anordnung nahert und die Vermessung beginnen kann. Dies 
verlangert die Zeit zur Ausfuhrung der Vermessung und somit die Kosten der 
Vermessung. Jedoch kflnnen die MeBkabel wegen den Meeresstromungen dem 
Weg des seismischen Vermessungsschiffes haufig nicht genau folgen, wobei sie 
von diesem Weg manchmal urn einen Winkel. der als Verstellwinkel bekannt ist, 
urn bis zu 10° abweichen. Dies kann andererseits den Oberdeckungsbereich der 
Vermessung beeinflussen, weshalb es haufig erforderiich ist, bestimmte Ab- 
schnitte der Vermessung zu wiederholen. Unter sehr schlechten Bedingungen 
konnen sich die Mefikabel verheddem, was. wenn auch selten. einen grofien 
Schaden und einen betrachtiichen finanziellen Veriust bedeutet. Bei heutigen 
AusfDhrungen von Vogeln ist keinerlei Vorsorge getroffen, urn diese Probleme der 
seitlichen MeBkabelverlagerung zu beseitigen. 

Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es deshalb, neuartige 
Meftkabel-Steuervorrichtungen zu schaffen, die wenigstens einige der Nachteile 
der heutigen AusfQhrungen beseitigen und/oder bessere Funktionalitaten als die 
heutigen AusfQhrungen besitzen. 

GemaR der vorliegenden Erfindung wird eine Steuervorrichtung zum Steu- 
em der Positron eines meeresseismischen MeBkabels geschaffen, wobei die Vor- 
nchtung einen KOrper, der zwischen zwei benachbarten Abschnitten des MefJka- 
bels mechanisch in Reihe verbunden ist, eine Sensoreinrichtung im Korper zum 



Bestimmen seiner Winkelposrtion in einer zur Ldngsachse des Mefikabels senk- 
rechten Ebene, zwei gegenUberliegende Steueroberfiachen, die vom KOrper nach 
auBen vorstehen, wobei jede Steueroberfiache urn eine Achse drehbar ist, die sich 
im Gebrauch quer zum Meflkabel erstreckt, und eine Steuereinrichtung umfaftt, 
die auf Steuersignale und auf die Sensoreinrichtung anspricht, um die jeweiligen 
Winkelpositionen der beiden Steueroberflachen unabhSngig einzustellen, um so 
sowohi die seitliche Position des Mefikabels als auch seine Tiefe zu steuem. 

in einer bevorzugten AusfOhrungsform der Erfindung zur Verwendung in 
einem Meftkabel mit mehreren Abschnitten, das eine Elektrizitatsleitung enthait, ist 
die Steuereinrichtung wenigstens teitweise elektrisch und im Gebrauch so be- 
schaffen, daft sie elektrischen Strom von der Elektrizitatsleitung ernpfSngt. 

Wenn das Meftkabel auRerdem eine Steuerieitung enthait, ist die 
Steuereinrichtung vorzugsweise so beschaffen, daft sie im Gebrauch Steuersig- 
nale von der Steuerieitung ernpfangt. 

Die Steuereinrichtung enthait vorzugsweise wenigstens einen Elektromo 
tor und kann auRerdem eine Einrichtung zum Erfassen der jeweiligen Winkelposi- 
tionen der beiden Steueroberfl&chen enthalten. 

Zweckmaftigerweise drehen sich die beiden SteueroberflSchen um eine 
gemeinsame Achse. 

Vorteilhafterweise umfaRt jede der beiden Steueroberfiachen ein jeweiln 
ges flOgeiahnliches Element, das in bezug auf die Schlepprichtung des MeRkabels 
zurQckgebogen ist. 

Vorzugsweise ist der Korper so beschaffen, daR er im MeRkabel drehfest 
gekoppelt 

Die Erfindung wind nun, ausschlieRlich beispielhaft, mit Bezug auf die 
begleitende Zeichnung beschrieben, worin: 

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer bevorzugten AusfOhrungsform 
einer MeRkabel-Steuervorrichtung gemaR der vortiegenden Erfindung ist; 

Fig. 2 eine einfache schematische Darstellung eines ein Steuersystem 
bildenden Teils der MeRkabei-Steuervonichtung aus Fig. 1 ist und 

die Fig. 3 bis 5 die Arbeitsweise der MeRkabel-Steuervorrichtung aus 
Fig. 1 zeigen. 

Die MeRkabel-Steuervorrichtung Oder der "VogeP aus Fig. 1 ist allgemein 
mit 10 bezeichnet und enthait einen ISnglichen stromlinienfOnmigen KOrper 12, der 



so beschaflen 1st daft er in einem meeresseismischen MeBkabel 14 mil mehreren 

SZT'fJ? ^ ^ SChi " fflf S8iSmiSChe Ve ™^ung geschleppt 
w,rd und ,n Vertxndung m* einer seismischen Quelle, die ebenfalls von den, Schiff 
geschleppt win), vemendet wird. urn die oben kurz beschriebenen seismischen 
Vermessungen durchzufuhren, mechanise!, und elektrisch in Relhe verbunden ist 
Um eme solche Verbindung zu ermogllcben. ist jedes Ende des K&pers 12 mil 
e,nem entsprechenden mechanischen und elektrtschen Ve*lnder 16, 18 verse- 
1* » k k0mptemwrt8r - « »«*affen sind. da 8 sie sich 

k " e , Bkabe, - En *' e ' bi "*"' 2". 22. die normalerweise verwendet wenlen 

Z T"TT Ab50hn *' e 148 " nd Mb d6S MeBkabels 14 zusammenzutugen' 
jeweils verbinden lassen. »»«■*•. 

no , ^ ^ 10 "* roenubertiegenden Steuerobertlachen Oder 
Hugeln 24 versehen. die gewohnlich aus elnem fesetversBrtden Kunststoff ge- 
ton* s,nd. «. von dem Kdrper 12 horizontal naeh auSen vorstehen und unabhL 

8lnd - 018 Drehun 9 ™»- 24 wird 
unter der Steuenjng ernes Steuersystems 26 ausgefuhrt. da 5 im KSrper 12 abge- 

ist - <*> ™»- 24 sind im allgemeinen spltzbesenRfcmig 
(d. h^abgemndet) und in bezug auf die Schlepprichtung dee MeUkabels 14 (in * 
durch den Pfeil 26 angedeuteten RichtungJzurtlckgeboBen is.. um die MBgMMt 
WieZT;-' 1 ihne " S0hmute Um ihr echnelles loL und 

v^ ? erie ' Ch ' em ' ^ * FIOflel 24 dureh *• Schnenauslteungs- 

verbindung30amKbrper12befestigt. 

Ml „. ■ 0b<,n r^ 1 "" ""^ anWUt daS MeBkabel 14 Hydrophone, die Qber 

LTw a Z T! S " ,d: 98 aUaWtem und ^.erschaKung™ 

zum Wandeh der Ausgangssignale der Hydrophone in digitate Datensignale sich 
■n Langsnchtung er*reckende Steue,- und DatenMungen rum Leiten von Steuet 

Tl? 19 U " d S,euer " und sowie Bek- 

h^teversorgungsteitungen «r die Zuluhr von etektrischem Strom vom Schiff zu 

ZETtT- ^ LeitUn9en Sind TOm Ma zum 

dt K«me,^T ? ente ^"* Le«ungen 32, die s*h durch 

den K6,per 12 des Vogels 10 zwischen den Verbindem 16 18 erstrecken zu 

jewed. e,ner der Lertungen 32 Steuersignale und elektrtschen Strom empfengt. 



Der Kttrper 12 des Vogels 10 ist Ober den grOftten Teii seiner Ldnge flexi- 
bel, wobei die einzig starren Telle aus den Verbindem 20, 22 und einem kurzen 
Mittelabschnrtt, der das Steuersystem 26 beherbergt und von dem die FIQgel 24 
vorstehen, bestehen. Dieser Mittelabschnitt, der aus Aluminium Oder Titanium 
gefertigt ist und Bohrungen besitzt, die sich durch diesen fQr den Durchgang von 
Zugelementen aus Kevlar Oder dergleichen, die die longitudinalen Lasten auf dem 
Kdrper tragen, longitudinal erstrecken, so kurz wie mfiglich, Oblicherweise gleich 
ungefahr 40 cm, gehalten, so dad das Me&kabel 14 auf die grofce Trommel, die 
zum Speichem des MeSkabels verwendet wird, aufgewickelt und von dieser ab- 
gewickelt werden kann, sobald die FlOgel 24 vom Kdrper 12 geldst wurden, wSh- 
rend dieser noch in dem Meftkabel verbunden bleibt Die SchnellauslOsungsver- 
bindung 30 ermOgiicht das Ldsen und das Befestigen der FIQgel 24 derart, dad es 
wenigstens teilweise automatisch geschieht, wenn das Meftkabel wahrend der 
Vermessung aufgehaspelt und abgehaspelt wird. 

Der Kttrper 12 ist mit langlichen flexiblen Teilen versehen, damrt eine 
ausreichende Lange zur Aufnahme eines oder mehrerer Hydrophone Oder von 
Hydrophongruppen geschaffen wird, falls dies zur Beibehaltung eines Ober die 
Ldnge des Meftkabels 14 gleichmafJigen Hydrophon-Sollabstandes erfordertich 
ist. Wenn keine Hydrophone aufgenommen werden mOssen, kOnnen samtliche 
flexiblen Teile des KOrpers 12 sowie die obenerwahnten Zugelemente entfallen. 

Das Steuersystem 26 ist in Fig. 2 schematisch dargestellt und enthait eine 
Steuerschaltung 24 auf der Basis eines Mikroprozessors mit jeweiligen Eing3ngen K 
35 bis 39, urn Steuersignale, die fOr die Solftiefe, die Isttiefe, die sertliche Sollposk 
tion, die seitliche Istposition und den Rollwinkel des Vogels 10 (d. h. die Winkelpo- 
sition des KOrpers 12 in einer zur Langsachse des MeBkabels 14 senkrechten 
Ebene) reprasentativ sind, zu empfangen. Das Solltiefe-Signal kann entweder ein 
festes Signal sein, das den obenerwahnten zehn Metem entspricht, oder ein ein- 
stellbares Signal sein, wohingegen das Isttiefe-Signal gewflhnlich durch einen 
Tiefensensor 40, der im oder auf dem Vogel 10 angebracht ist, erzeugt wird. Die 
Signale fur die seitiichen Positionen werden gewfihnlich aus einem Positionsbe- 
stimmungssystem der Art, die in unserem US-Patent Nr. 4.992.990 oder unserer 
intemationalen Patentanmeldung Nr. WO 9621163 beschrieben ist, abgeieitet. 
Das Rollwinkel-Signal wird durch einen im Vogel 10 angebrachten Neigungsmes- 
ser 42 erzeugt. 



Die Steuerschaltung 34 besttzt zwei Stauerausgange 44 46 die zur 
Steuemng der jeweiligen elektrisehen Schrtttaoloren 48, 50 verschaitet shd. wo- 

Bi " S t* m0tor m " einem d " 2* verbunden ist urn diesen 
a^steuem. D« SchrWmotoren 48. 50 beateen entsprechende AusgSnge, an 

ZZZVT e ' ^eU9en • * * ^ ieWe " i9en Winkelposttionen 
(und somit for d» momenlanen Wtokelpositionen der Flugel 24) represented sM 

^^rr" 6 " ^ue re , ga „gen 52 P 54 di W 

scnaitung 34 verbunden sind. 

und 38 IT", T PSn9t * S*"""***""* 8* »*«hen ihren Eingangen 35 

V»gels 10 angibt, und zwischen ihren Eingangen 37 M 38 eh Signa,, das die 
Drfferenz Ziehen der seiflcnen IstposBon und der seitiichen Sonpos«ion Z 
™e, an8 : «"* — « - der Steuerslilung * 

Verlto fl ^lt ra !: en - * ZU8amm8n d,e notwe '« ,i 9 e «»*»-«>" ~ der 
Z TT * 2^" C * r abWartS) der ■**"« ««« rechts) eige- 
ben, d« erfb^ ist. u m den Vogei 10 in die gewonschte Tiefe und SeHenpc£ 
tan zu bewegen. Die SteueischeHung 34 steii, dann uber die Scnrt^ren^ 

d?e^rr. T 24 Unabhan9 ' 9 *■ Um den Vogei-Roliwin keC 

die berechneten HOgel-Winkelpositionen einzunehmen 

das •J^i! ** 5 Arbei,8weis8 *• Vogels 10 in dem Fad. in dem 

Z£^J*T% mimHm a,s Was5er (,eicht ne9aflve Schwi ™*- 

. 10 ""^O^ die sich aus ^ 5-Knoten-SchteDpoeschwin. 

d-gkeit des MeBkabeis 14 dun* das Wasser etfbt. und kann toSSEZ, 
des Anstellwinkels der FlOgel in bezuo arf hi. sLl ! verandem 

AmniiinH. « - • t 9 W Stromung verandert werden. Die 

« den Fig. 3 tas 5 gezetf ist), wind die WnkelposiBon des linken Flflgeb 24 des 
Vogeis zuers. so eingeaelk. da B dessen AwTneb erhaht w«. wahrenTdie £ 

dureh die Unge der PfeUe 64 „ Fig. 4 gezeig. is., was dazu IDhrt. daU der Vcge. 



10 im Uhrzeigersinn aus der in Fig. 3 gezeigten Position in die in Fig, 4 gezeigten 
Position relit Dieses Rollen irn Uhrzeigersinn setzt sich fort, bis der Vogel 10 sei- 
nen in Fig. 5 gezeigten stabilen Zustand erreicht, wobei aus dieser Figur ersicht- 
lich ist, dad die vertikale Komponente des durch die Fidget 24 erzeugten Auftriebs, 
die durch den Pfeil 66 angedeutet wird, gleich dem durch den Pfeil 60 in Fig. 3 
angedeuteten Auftrieb ist, der erforderlich ist, um das Mefikabel 14 in der Solltiefe 
zu halten, wahrend die viel grOliere horizontal Komponente, die durch den Pfeil 
68 dargestelit ist, das Mefikabel 14 nach rechts bewegt. 

WShrend des Einstellens der Winketpositionen der FIQgel 24 des Vogels 
10 empfdngt die Steuerschaltung 34 von den Schrittmotoren 48, 50 standig Sig- 
nale, die fur die Ist-Winkelpositionen der FlUgel reprdsentativ sind, sowie von dem 
Neigungsmesser 42 ein Signal, das fOr den Ist-Rollwinkel des Vogels reprdsentativ 
ist so da& sie bestimmen kann, ob die berechneten Flligel-Winkelpositionen und 
der berechnete Vogei-Roltwinkel erreicht wurden. Sobald die obenerwShnten 
Differenzsignale an den Eingdngen 35 bis 38 der Steuerschaltung 34 schwflcher 
werden, berechnet die Steuerschaltung wiedertiolt die sich progressiv flndernden 
Werte des Roliwinkels des Vogels 10 und die Winkelpositionen der Flugel 24, die 
flir den Vogel und das Melikabel erforderlich sind t damit diese die Solltiefe und die 
seitliche Sollposition erreichen, neu, bis der Vogel und das Mefikabel tatsdchlich 
die Solltiefe und die seitliche Sollposition erreichen. 

Der Korper des Vogels 10 dreht sich in bezug auf das Mefikabel 14 nicht, 
weshalb sich das Melikabel nicht verwindet, wenn es rollt. Das Mefikabel 14 wi- 
dersteht einer solchen Vendrehung, so dad es als erne Art Torsionsfeder wirkt, die 
dazu neigt, den Vogel 10 in seine nonmale Position (d. h. mit horizontal verlaufen- 
den FlUgeln 24) zurOckzustellen. Jedoch ist diese FederrOckstellwirkung, obwohl 
nOtzlich, nicht wesentlich, und der Vogel 10 kann, falls erwQnscht, so ausgefQhrt 
sein, daft er sich in bezug auf die Achse des Mafikabels 14 bis zu einem gewissen 
Grad dreht. 

SelbstverstSndlich besitzt der Vogel 10 mehrere wichtige Vorteile gegen- 
(iber Vflgeln des Standes der Technik. Seine innen im Mefikabei 14 liegende 
Verbindung reduziert nicht nur das Rauschen, das erzeugt wird, wenn das Meli- 
kabel durch das Wasser geschleppt wird, sondem ermfiglicht auch, Qber das 
Mefikabei Leistungs- und Steuersignale abzuieiten und unterbindet somit die Not- 
wendigkeit von Batterien (obwohl sie dennoch, falls aus SicherheitsgrQnden er- 



wunscht, vorgesehen sein konnen). Jedoch ermoglicht er als wichtigstes die 
Steuerung der horlzontalen Oder seitlichen Position des Me&kabels 14 und nicht 
nur dessen Tiefe. 

Ein weiterer wichtiger Vorteil des Vogels 10 besteht darin. daB es auf- 
grund der Kiirze der starren Teile des betreffenden Korpers 12 und der einfach 
abnehmbaren Flugel 24 nicht erforderiich ist. diese von dem Mellkabel wahrend 
seines Aufrollens und Abrollens zu IGsen. Dies spart eine Menge Zeit wahrend der 
AusfOhrung der seismischen Vermessung. 

Der Vogel 10 kann vielen Modifikationen unterzogen werden. Beispiels- 
weise kOnnen die FIQgel 24 uber die Lflnge des Kdrpers 12 leicht abgestuft sein 
um etwas mehr Raum ftir ihre jeweiligen AntriebszOge zu schaffen. Zusatzlich 
konnen die Elektromotoren 48, 50 dureh hydraulische Aktoren ersetzt sein. 
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PatentansprOche 

1 . Steuervonichtung zum Steuem der Position eines meeresseismischen 
Me&kabels, wobei die Vorrichtung (10) ernen Kdrper (12), der so beschaffen ist, 
dafi er zwischen zwei benachbarten Abschnitten (14a, 14b) des Meftkabels (14) 
mechanisch in Reihe verbunden ist, sowie zwei gegenQbertiegende Steueroberfia- 
chen (24), die vom Kttrper (10) nach au&en vorstehen, umfaftt, wobei jede Steu- 
eroberflflche um eine Achse drehbar ist, die sich im Gebrauch quer zum MeRkabel 
erstreckt, wobei die Vorrichtung gekennzeichnet ist durch eine Sensoreinrichtung 
(42) im KOrper (10) zum Bestimmen seiner Winkelposrtion in einer zur Langsachse 
des Me&kabels (14) senkrechten Ebene und eine Steuereinrichtung (26), die auf 
Steuersignale und auf die Sensoreinrichtung anspricht, um die jeweiligen Winkel- 
positionen der baiden SteueroberflSchen unabh&ngig einzustellen. um so sowohl 
die seitliche Position des Me&kabels als auch seine Tiefe zu steuem. 

2. Steuervonichtung nach Anspruch 1 zur Verwendung in einem MeRka- 
bel (14) mit mehreren Abschnitten, das eine Elektrizitatsleltung (13) enthdlt, wobei 
die Steuereinrichtung (26) wenigstens teifweise elektrisch ist und im Gebrauch so 
beschaffen ist, daft sie elektrischen Strom von der Elektrizitatsleltung empfSngt. 

3. Steuervonichtung nach Anspruch 1 Oder Anspruch 2 zur Verwendung 
mit einem Mefikabel, das auBerdem eine Steuerlertung (32) enthdlt, wobei die 
Steuereinrichtung (26) so beschaffen ist, daft sie im Gebrauch Steuersignale von 
der Steuerleitung empfdngt 

4. Steuervonichtung nach einem der AnsprGche 1 bis 3, wobei die bei- 
den Steueroberfldchen (24) am KOrper (12) Idsbar befestigt sind. 

5. Steuervonichtung nach Anspruch 4, wobei der KOrper (12) so be- 
schaffen ist, daft er auf eine MelJkabekTrommel gewickelt ist und dabei im Me&- 
kabel (14) verbunden ist 

6. Steuervorrichtung nach Anspruch 5, wobei der Kdrper (12) wenigstens 
zum Tail flexibel ist. 

7. Steuervorrichtung nach Anspruch 5 oder Anspruch 6, wobei der Kttr- 
per (12) angendhert den gieichen Durchmesser wie das Me&kabel besKzt. 



8. Steuervorrichtung nach einem vorhergehenden Anspruch, wobei die 
Steuereinrichtung (26) wenigstens einen Elektromotor (48 oder 50) enthait. 

9. Steuervorrichtung nach einem vorhergehenden Anspruch, wobei die 
Steuereinrichtung (26) eine Einrichtung (48, 50) zum Erfassen der Winkelposition 
jeder der beiden Steueroberflflchen (24) enthait 

10. Steuervorrichtung nach einem vorhergehenden Anspruch, wobei sich 
die beiden Steueroberfiachen (24) urn eine gemeinsame Achse drehen. 

11. Steuervorrichtung nach einem vorhergehenden Anspruch, wobei jede 
der beiden Steueroberfiachen (24) ein jeweiiiges flOgelahnliches Element (24) 
umfafit, das in bezug auf die Schlepprichtung des Me&kabels zuruckgebogen ist. 

12. Steuervorrichtung nach einem vorhergehenden Anspruch. wobei der 
Korper (12) so beschaffen ist. daft er im Mefikabel (14) drehfest gekoppelt ist. 
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